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Domestic robot for household use 

Hi DE19744488A1 : Roboter, insbesondere zur Bedienung von Haushaltsgeraeten 

BSH BOSCH & SIEMENS HAUSGERAETE GMBH Standard 
company 

Other publications from BSH BOSCH & SIEMENS HAUSGERAETE 
GMBH (BSHB)... 

DAMRATH J; JOCHIMSKI P; KONRAD J; 
1999-245196/200447 

B25J 5/00 ; B25J 17/00 ; 

X25; X27; E62; 

X25-A03E(Manipulators) , X25-F05A1 (Running on tracks) , X27-X 
(Domestic electrical appliances - other) 

(DE19744488A) Novelty - The robot (1) is moved along the rail (2) into positions in 
response to robot-fitted sensors (3,31) determining hand (13), arm (12) and/or domestic item 
positions within its working range. The robot controller (CPU) program responds to the 
sensor information to move the robot arm or hand in space accordingly. 
Detailed Description - The respective item data identity carriers or date identifiers for the 
respective items, use electronic or graphic data. The rail runs from domestic item to item 
storage location e.g. dishwasher, refrigerator or setdown surface and a wall cabinet. The 
controller processes the item data and is coupled to a remote receiver. The data identifier is 
fitted on or integrated with the respective item and is in two dimensions only. 
Use - Domestic household item handling. 

Advantage - Programmed robot moves between items and storage location without user 
intervention for rapid deployment and extended power-saving service life. 
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Description of Drawing(s) - The drawing shows the general robot layout. 

robot 1, running rail 2, sensor 3, (CPU) robot controller 1 1 , hand grip 13, robot arms. 
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1. Roboter (1), insbesondere zur Bedienung von Haushaltsgeraten (5), mit einem 
Roboterkttrper (11), mit mindestens einem beweglichen Roboterarm (12; 121, 122, 123) und 
mit mindestens einem daran beweglich angeordneten Handelement (13; 131, . . 135), 
dadurch gekennzeichnet, dall der Roboter (1) in mindestens einer Laufschiene (2) 
beweglich gelagert ist, dad dem Roboter (1) Sensoren (3; 31, . . 33) zugeordnet sind, 
die die Lage des RoboterkOrpers (11) in der Laufschiene (2), die Lage des mindestens einen 
Roboterarms (12), des Handelements (13) und/oder von Gegenstanden (4) in einem 
Arbeitsbereich des Roboters (1) erkennen, welcher durch die Positionierbarkeit des 
RoboterkOrpers (11) in der Laufschiene (2), des Roboterarms (12) und des Handelements 
(13) bestimmt ist, dali die Sensoren Lageinformationen bilden, und dad dem Roboter ein 
Steuerwerk (CPU) mit einem Steuerungsprogramm zugeordnet ist, das in der Weise 
ausgestaltet ist, dali in Abhangigkeit der von den Sensoren gebildeten Lageinformationen 
raumliche Bewegungen des Roboterarms (12) und/oder des Handelements (13) in dem 
Arbeitsbereich des Roboters gesteuert werden. 



Application Number 


Filed 


Original Title 


DE1 997001 044488 


1997-10-08 





^Title Terms: 

Pricing Current charges 



DOMESTIC ROBOT HOUSEHOLD 



Derwent Searches: 



Boolean | Accession/Number | Advanced 



Data copyright Thomson Derwent 2003 



THOMSON 

* 



Copyright © 1997-2005 The Thomson Corp 
Subscriptions | Web Seminars | Privacy | Terms & Conditions | Site Map | Contact Us | Help 



https://www.delphionxom/denvent/p/dwdetails?icnt=DE&patem 



9/29/2005 



@ BUNDESREPUBLIK © Offenlegungsschrift 

© DE 197 44 488 A1 



DEUTSCHLAND 




®> Int. CI. 6 : 

B 25 J 5/00 

B 25 J 17/00 



DEUTSCHES 
PATENT- UND 
MARKENAMT 



® Aktenzeichen: 
© Anmeldetag: 
® Offenlegungstag: 



197 44 488.1 
8, 10. 97 
.15. 4.99 



0C 

oc 
o 



u 
C 



@ Anmelder: 

BSH Bosch und Siemens Hausgerate GmbH, 81669 
Munchen, DE 



@ Erfinder: 

Damrath, Joachim, Dr.-lng., 76571 Gaggenau, DE; 
Konrad, Jurgen, Dipl.-Phys., 89075 Ulm, DE; 
Jochimski, Peter, Dipl.-lng., 89522 Heidenheim, DE 

(§) Fur die Beurteilung der Patentfahigkeit in Betracht 
zu ziehende Druckschriften: 

DE 42 36 813 A1 

EP 02 18 878 A1 

TSUBOI,Yoshiaki, et.al.r A Minicomputer 
Controlled Industrial Robot With Optical 
Sensor In G ripper. In: Referate des 
3. internationalen Symposiums uber 
Industrieroboter, Mai 1973, Verlag Moderne 
Industrie, Munchen 1973, S.343-355; 



® 



Die f olgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen en t no m men 

Roboter, insbesondere zur Bedienung von Haushaltsgeraten 



Die Erfindung betrifft einen Roboter (1), insbesondere 
zur Bedienung von Haushaltsgeraten, mit einem Roboter- 
korper (11), mit mindestens einem beweglichen Roboter- 
arm (12; 121, 122, 123) und mit mindestens einem daran 
beweglich angeordneten Handelement (13; 131). 
Um einen positionsgenauen und raschen Roboterbetrieb 
zu ermoglichen^ ist erfindungsgemafi vorgesehen, daR 
der Roboter (1) in mindestens einer Laufschiene (2) be- 
weglich gelagert ist. Dem Roboter (1) sind Sensoren {3; 
31) zugeordnet, die die Lage des Roboterkorpers (11) in 
der Laufschiene (2), die Lage des mindestens einen Robo- 
terarms (12), des Handelements (13) und/oder von Ge- 
genstanden in einem Arbeitsbereich des Roboters (1) er- 
kennen und Lageinformationen bitden. Einem Steuer- 
werk (CPU) ist ein Steuerungsprogramm zugeordnet, das 
den Betrieb des Roboters definiert. 
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Beschreibung 



Die Erfindung belriffl einen Roboter, insbesondere zur 
Bedienung von Haushaltsgeraten nach dem Oberbegriff des 
Anspruchs 1. 5 

Aus US-Patent 5,413,454 isl bereits ein mobiler Roboter 
bekannt, der im Haushaltsbereich eingesetzt wird. Die be- 
kannte Roboteranordnung weist ein Fahrgestell mit unab- 
hangig voneinander betatigten Antriebsradem sowie mit ei- 
nem Fiihrungsrad auf. Die bekannte Roboteranordnung wird to 
mittels einer Fembedienung gesteuert, die an ein em Roll- 
stuhl angebracht sein kann. In dem Fernbedienungsgeber 
kann auch eine optische Anzeigeeinrichtung angeordnet 
sein, die Bilder von einer an dem Fahrgestell angeordneien 
Videokamera anzeigL 15 

Aus dem US-Patent 3,262,593 ist eine wandmontierte La- 
gerungsanordnung fur einen Roboter bekannt. Die Lage- 
rungsanordnung bcstcht untcr andcrcm aus cincr obcrcn und 
einer unteren horizontalen Laufschiene und ist fur relativ 
groBe Beanspruchungen ausgelegu 20 

Ausgehend von diesem Stand der Technik liegt der Erfin- 
dung die Aufgabe zugrunde, einen Roboter der eingangs ge- 
nannten Art anzugeben, der erweiterte Einsatzmoglichkei- 
ten bietet. 

Diese Aufgabe wird erfindungsgeinafi durch einen Robo- 25 
ler gelost, der in den Anspriichen definiert ist. 

Die Erfindung ist mit einer Mehrzahl von Vorleilen ver- 
bunden. Der erfindungsgemaBe Roboter ermoglicht eine 
selbsttatigeBetatigung, ohne daB SteuerungsmaBnahmen ei- 
ner Bedienperson erforderlich sind. 30 

Eine weitere vorteilhafte A usgestaltung der Erfindung ist 
dadurch gekennzeichnet, daB die Laufschiene zwischen zu 
bedienenden Haushaltsgeraten und einem Lagermedium an- 
geordnet ist, in welchem Gegenstande vor ihrer Nutzung 
aufbewahrt werden. Durch diese Anordnung laBt sich der 35 
Roboter sehr genau positionieren. Weiterhin werden zum ei- 
nen kurze Wegstrecken, die der Roboter zuriickzulegen hat 
und zum anderen kurze Betaugungszeiten des Roboters er- 
moglicht. Damit wird die Lebensdauer des Roboters erhoht 
und eine energiesparende Beiatigung realisiert 40 

Eine weitere vorteilhafte Anordnung des erfindungsge- 
maBen Roboters ist dadurch gekennzeichnet, daB minde- 
stens ein Sensor beweglich gelagert ist. Der Sensor kann an 
dem Roboter selbst oder an einem bewegbaren Gegenstand 
(z. B. Tur eines zu bedienenden Haushaltsgerats oder Ku- 45 
chengerat mil integriertem Transponder) angeordnet sein. 
Diese raumlich veranderbare Positionierung des Sensors er- 
moglicht eine genaue Ausregelung der relativen Position 
zwischen Roboter und zu betatigendem Gegenstand. 

Nach einer weiteren Ausfuhrungsform der Erfindung ver- 50 
arbeitet das Steuerwerk des Roboters Daten des zu bedie- 
nenden Haushaltsgerats. So kann bei spiels weise ein zu be- 
dienendes Geschirrspulgerat den AbschiuB eines Spulbe- 
triebs und/oder die Positionierung von Gegenstanden in dem 
Gerat erfassen und dem Steuerwerk des Roboters mitteilen. 55 
Dies ist mil dem Vorteil verbunden, daB sich das Steue- 
rungsprogramm des Roboters in geringerer Koiriplexitat 
ausgestalten laBt. Dies gilt auch, wenn die Erkennung der zu 
betatigenden (iegenstande (z. B. (jeschirr) erleichtert wird. 
Dies geschieht z. B. mittels Datentrager, die in die Gegen- 60 
stande integriert werden, oder mittels anderer Erkennungs- 
zeichen. 

Die Erfindung wird nun anhand der Zeichnung beschrie- 
ben. 

Es zcigt: 65 
Fig. 1 eine Ausfuhrungsform des erfindungsgemaBen Ro- 
boters: 

Fig. 2 ein Handelement eines Roboters gemaB Fig. 1 ; 



Fig. 3 ein Magazin mit mehreren Handelementen fur ei- 
nen Roboter gemaB Fig. 1 ; 

Fig. 4 die Anordnung eines erfindungsgemaBen Roboters 
nach Fig. 1 in einer Kuche; - 

Fig. 5 den Roboter nach Fig. 1 beim Offnen eines Ge- 
schirrspulgerats; v 

Fig. 6 den Roboter gemaB Fig.' 1 bei dem Beladen des Ge- 
schirrspulgerats mit Schmutzgeschirr; 

Fig. 7 den Roboter gemaB Fig. 1 bei Reinigungsarbeiten; 

Fig. 8 den Roboter gemaB Fig. 1 bei der Entnahme gerei- 
nigten Geschirrs aus dem Geschirrspulgerat und dem An- 
ordnen in einem (ieschirrschrank; und 

Fig. 9 und 10 von dem Roboter zu betatigende Gegen- 
stande mit. einem Datentrager oder Erkennungszeichen. 

Fig. la zeigt eine Ausfuhrungsform eines erfindungsge- 
maBen Roboters 1, der z. B. der Bedienung von Haushalts- 
geraten (5 in den Fig. 4 bis 8) bzw. der selbsiandigen Durch- 
fuhrung von Arbcitcn am jcwciligcn Einsatzort dicnt. Der 
Roboter besteht aus einem Roboterkorper 11, an dem min- 
destens ein beweglicher Roboterarm 12 angeordnet isL Im 
dargestellten Beispiel hat der Roboter die Anne 121, 122 
und 123. An dem Ann 123 ist mindestens ein Handelement 
13 bzw. 131 beweglich angeordnet. Vorzugsweise isl das 
Handelement 13 lbsbar an dem Roboterarm 12 bzw. 123 an- 
geordnet. An Gelenken, d. h. an Verbindungspunkten von 
jeweils zwei Roboterarmen 121, 122; 122,123 bzw. von ei- 
nem Roboterarm 123 und einem Handelement 13; 131 ist je- 
weils mindestens ein zeichnerisch nicht dargestellter Motor 
vorgesehen, der die Bewegung der Roboters, der Roboter- 
arme bzw. des Handelements vomimmt. 

Fiir die Durchfuhrung unterschiedlicher Arbeilen sind 
verschiedene Handelemente 13, 131, 132, 133, 134 vorgese- 
hen, die anhand von Fig. 3 beschrieben werden. 

Der Roboter 1 ist bei dem in den Fig. 1 bis 8 dargestellten 
Ausfuhrungsbeispiel in einer horizontalen Laufschiene bzw. 
in zwei horizontalen Laufschienen 2 (Fig. la und lb) be- 
weglich, d. h. horizontal verschiebbar gelagert. Es kann je- 
doch auch eine anders angeordnete Laufschiene vorgesehen 
sein. Die Laufschiene. bzw. die Laufschienen ermoglichen 
eine reladv genaue Positionierbarkeit des Roboterkorpers. 

Die Laufschiene 2 ist zwischen zu bedienenden Haus- 
haltsgeraten 5 und einem Lagermedium 6 angeordnet, in 
welchem Gegenstande 4 (in Fig. 4, 7, 8; z. B. Geschirr, Be- 
steck, Kuhlgut, KochguU etc.) vor ihrer Nutzung aufbewahrt. 
werden. Insbesondere ist (sind) die Laufschiene(n) 2 zwi- 
schen einem Geschirrspulgerat 51, einem Kuhlschrank 52, 
einem Herd 53 oder einer Abstellflache 7 einerseits und ei- 
nem HSngeschrank 61 andererseits angeordnet (Fig. 4 bis 
8). 

Dem Roboter 1 sind Sensoren 3; 31, 32, 33 zugeordnet, 
die die Lage des Roboterkorpers 11 in der Laufschiene 2, die 
Lage des mindestens einen Roboter arms 12, der Handele- 
mente 13 sowie von Gegenstanden 4 in dem Arbeitsbereich 
des Roboters 1 erkennen und entsprechende Lageinforma- 
lionen bilden. Der Arbeitsbereich des Roboters ist durch die 
Posiuonierbarkeit des Roboterkorpers 11 in der Laufschiene 
2, des Roboterarms 12 und des Handelements 13 bestimmt. 
Er umfaBt insbesondere eine Abstellflache 7 (in Fig. 4 bis 
8), das Inn ere zu bedienender Haushaltsgerate 5 sowie das 
Innere eines Lagermediums 6. 61 (Fig. 4 und 8), aus wel- 
chem bzw. in welchen Gegenstande anzuordnen sind. 

Die Sensoren 31, 32, 33 sind insbesondere Videokameras, 
wobei die Sensoren 31 und 32 an der Laufschiene 2 ange- 
ordnet sind, wahrend Sensor 33 an dem Roboterarm 123 
bzw. an dem Handelement 131 angeordnet ist. Die Sensoren 
sind ausgangsseilig drahtlos oder drahlgebunden mit einem 
Steuerwerk CPU verbunden, das vorzugsweise im Roboter- 
korper 11 angeordnet ist . 
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Bei den in den Figuren dargesiellten Ausfuhrungsformen 
isl mindestens ein Sensor (33 in Fig. 1 a, 1 b) beweglich gela- 
gerl; Insbesondere isi mindestens ein Sensor an dem Robo- 
ter oder an einem Gegenstand, z. B. der Tiir eines Haushalts- 
gerau an einer Abstellflache oder einem Lagermedium ange- 
ordnet, 

Dem Roboter ist ein Steuerwerk CPU mit einem Steue- 
rungsprogramm zugeordnet, das in der Weise ausgestaitei 
ist, daB raumliche Bewegungen des Roboterarrns 12 bzw. 
der Robot erarme 121, 122, 123 und/oder der Handelemente 
13 im Arbeitsbereich des Roboters in Abhangigkeit der von 
den-Sensoren gebildeten Lageinformationen gesteuert wer- 
den;- Insbesondere klassifiziert das Steuerungsprogramm zu 
behandelnde Gegenstande. Gegenstande werden insbeson- 
dere anhand ihrer bekannten Form erkannt. Die Erkennung 
vori Gegenstanden kann aber z. B. auch unter Mitwirkung 
von-Datentragem (41 in Fig. 9 und 10) bzw. Erkennungszei- 
chcn (42 in Fig. 9 und 10) crfolgcn. 

In diesem Zusammenhang kann vorgesehen sein, da6 
Hausgerate im Arbeitsbereich des Roboters dem Steuerwerk 
CPU den AbschluB des Gerateprogramms melden. Bei- 
spielsweise meldet ein Geschirrspulgerat 51 (Fig. 8) den 
AbschluB des Spiilprogramms an das Steuerwerk CPU. 

Ausgelost durch diese Meldung bildet das Steuerwerk 
CPU Steuerbefehle fur die Belaugung des Roboters, die im 
vorliegenden Fall darin besteht, Geschirr und Besteck aus 
dem Geschirrspulgerat zu entfernen und z. B. in einen 
Schrank zu positionieren. Es kann aber auch vorgesehen 
sein, daB das Steuerwerk selbsttaug, z. B. ausgelost durch 
die Erkennung von Gegenstanden auf einer Lagerflache 7 
(Fig. 4, 5, 6) beginnt Steuerbefehle zu bilden. Weiterhin 
kann ein Bedienelement, z. B. eine Eingabetaste, vorgese- 
hen sein, durch deren Betaugung ein Signal gebildet wird, 
das dem Steuerwerk CPU zugefuhrt wird. Das Steuerwerk 
CPU beginnt dann, ausgelost durch den Empfang des Si- 
gnals mit der Bildung von Steuerbefehlen. 

SchlieBlich kann auch vorgesehen sein, daB der Roboter 
die Positionierung eines Gegenstandes in einem vorgebba- 
ren Bereich (z. B. Abstellflache 7 in Fig. 7) erkennt und aus- 
gelost hierdurch einen Betrieb des Roboters auslost, der 
z. B. darin besteht, den Gegenstand in ein Geschirrspulgerat 
einzubringen. 

Das Steuerwerk CPU des Roboters kann Daten des zu be- 
dienenden Haushaltsgerats 5 verarbeiten. So kann vorgese- 
hen sein, daB das Steuerwerk CPU Betriebszustande einzel- 
ner Haushaltsgerate (z. B. Ubertemperatur in einem Kuhl- 
schrank, Unterschreiten eines Pegelstandes in einem Pull- 
standsanzeiger) bzw. System zustande vemetzter Haushalts- 
gerate erkennt und darauf reagiert, indem in die Steuerung 
des jeweiligen Haushaltsgerat korrigierend eingegriffen 
wird und/oder Warn meldungen generiert werden. 

Das Steuerwerk CPU des Roboters 1 kann mit einer Fem- 
bedienungsempfangseinrichtung ARC (Fig. la) gekoppek 
sein, so daB Signale von den Sensoren bzw. von einem von 
einem Fernbedienungsgeber einer Bedienperson zu dem 
Steuerwerk drahtlos Ubermitielt werden konnen. Ebenso 
kann das Steuerwerk CPU des Roboters 1 mit einer zeichne- 
risch nicht dargeslellten Fernbedienungssendeeinrichtung 
gekoppek sein, so daB Signale von dem Steuerwerk zu Ak- 
tuatoren des Roboterkorpers, des Roboterarrns und der 
Handelemente drahtlos ubermittelt werden konnen. 

Ein erstes Handelement 131, das zum Transport u. a. von 
Geschirr, Besteck und Kuhlgut dient, ist in den Fig. la und 
lb. in Fig. 2 sowie in den Fig. 3 dargestelit. Es ist z. B. U- 
formig ausgcbiidct, wobci jcdcr U-Schcnkcl aus zwci zucin- 
anderabgewinkellen Bereichen bestehen kann. Ein Handele- 
ment. das im Rahmen der Erfindung zum Einsatz kommen 
kann. weist z. B. Fingerelemente auf. die den menschlichen 



Fingern nachgebildet sind. 

Fig. 3 zeigt weitere Handelemente 132 bis 134 in einem 
Handelementemagazin 130, aus dem der Roboter jeweils 
ein Handelement herausfuhrl bzw. in das der Roboter ein 
5 Handelement einfuhrt. 

Ein zweites Handelement 132 weisl Kuchenmaschinen- 
werkzeuge auf, so daB der Roboter die Funktion einer Kii- 
chenmaschine ubernimmt (Zerkleinem, Riihren^ Kneten etc. 
. von Lebensmitteln). 
10 Ein dritles Handelement 133 ist an seinem (in Fig. 3 nach 
unten weisenden) Ende so ausgeforml, daB es beispiels- 
weise in Offnungen von Tiiren, Schubladen etc. eingreifen 
und diese offnen bzw. schlieBen kann. Diese Ausgestaltung 
des dritten Handelements ermoglicht es auch, auf vorgege- 
15 bene Gegenstande wie z. B. elekuische Schalter, gezielt 
Druck auszuiiben. 

Ein viertes Handelement 134 weist an seinem (in Fig. 3 
nach unten wciscndcn) Endc zwci Stiftc aus, die z. B. cbcn- 
falls dem Eingriff in Offnungen von Turen und Schubladen 
20 dienen, urn diese zu offnen bzw. zu schlieBen. Das vierte 
Halleelement kann in seinem Endbereich einschlieBlich der 
Stifle aus elektrisch leitfahigem Material bestehen, und dazu 
dienen, zwei elektrische Xontaktpunkte miteinander zu ver- 
binden. 

25 Weiterhin kann ein wei teres Handelement vorgesehen 
sein, das zur Reinigung u. a. einer Abstellflache (7 in Fig. 7 ) 
dient. 

Die Auswechslung von Handelementen 13 zwischen ver- 
schiedenen Arbeiten, bei denen verse hied ene Handelemente 

30 13 eingesetzt werden, erfolgt im Rahmen der Prozeduren, 
die durch das einem Steuerwerk CPU zugeordneten Steue- 
rungsprogramm definiert sind. 

In den Fig. 4 bis 8 sind beispielhafte Einsatzmoglichkei- 
ten des erfindungsgemaBen Roboters in einer Kuche darge- 

35 stellL Fig. 4 zeigt die Anordnung der Laufschiene 2 und des 
Roboters in der Kiiche, wobei der Roboter in seinem Ruhe- 
zustand in einen Kuchenschrank mindestens teil weise inte- 
griert ist. 

Fig. 5 zeigt den Roboter beim Offnen eines Geschirrspul- 

40 gerats; Fig. 6 zeigt den Roboter bei dem Beladen des Ge- 
schirrspulgerats mit Schmutzgeschirr; Fig. 7 zeigt den Ro- 
boter bei Reinigungsarbeiten und Fig. 8 zeigt den Roboter 
bei der Entnahme gereinigten Geschirrs aus dem Geschirr- 
spulgerat und dem Anordnen in einem Geschirrschrank. 

45 Urn die Steuerungsprozeduren des Steuerwerkes zu er- 
leichtern und urn die Rechenkapazitat des Steuerwerks zu 
verringem, ist den Gegenstanden 4 oder auch den zu bedie- 
nenden Geraten 5 bzw. dem Lagermedium 6 und/oder der 
Abstellflache 7 jeweils ein Datentrager 41 mit einem vor- 

50 zugsweise elektronischem Datum zugeordnet, das den Ge- 
genstand identifiziert. Das Datum kann aber auch graphisch 
(Barcode) ausgebildet sein. Insbesondere identifiziert das 
Datum eine Gegenstandsart, z. B. einen Unterteller, eine 
Tasse, etc., wobei die Gegenstande einer Gegenstandsart 

55 identisch ausgeformt sind. Anstelle oder zusatzlich zu ei- 
nem solchen Datentrager 41 kann auch ein Erkennungszei- 
chen 42 an den Gegenstanden 4, an den zu bedienenden Ge- 
raten 5 bzw. dem Lagermedium 6 und/oder der Abstellflache 
7 vorgesehen sein. 

60 Der Daientrager ist beispiels weise ein an sich bekannter 
Transponder, in den ein Chip mit einer angeschlossenen Mi- 
niaturantenne eingebettel ist. Man unterscheidet grundsatz- 
lich zwei Art en von Transpondem: Nur-Lese-Transponder 
und Lese-/Schreib-Transponder. Ein Nur-Lese-Transponder 

65 ist cin sogenanntes clcku*onischcs Label und besitzt cine 
einmalige Seriennummer. Der Lese-/Schreib- Transponder 
beinhaltei einen zusatzlichen Datenspeicher. Der Transpon- 
der wird durch ein elektromagnetisches Feld mit Energie 
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versorgt. Die Daieniibertragung erfolgi beriihrungslos in 
vorgebbaren Modulationsverfahren. Derartige Transponder 
werden z. B. von der Firma Siemens AG unter der Produkl- 
bezeichnung "MOBY" angeboten. 

Fig. 9a zeigt die Unterseite eines Tellers 4, wobei in die 5 
Unterseite des Tellers ein Transponder integriert ist Der Da- 
ten trager 41 enthalt ein den zugeordneten Gegen stand iden- 
lifizierendes Datum, insbesondere identifiziert das Datum 
eine Gegenstandsart, z. B. einen Teller bestimmter Abmes- 
sungen. Ganz allgemein gilt, daB das Datum elektronisch 10 
oder graphisch (z. B. in Form eines sogenannten Barcodes) 
ausgebildet ist 

Fig. 9b zeigt zwei aufeinandergestellte Teller unter- 
schiedlicher AuBendurchmesser, wobei jeder Teller ein den 
jeweiligen Teller bzw. die jeweilige Tellerart identifizieren- 15 
des Erkennungszeichen 42 aufweist. Das Erkennungszei- 
chen besteht im dargestellten Beispiel jeweils aus einem 
Krcis, in wclchcm untcrschicdlichc gcomctrischc Zcichcn 
angeordnet sind. Ganz allgemein gill, daB das Erkennungs- 
element 42 am zugeordneten Gegenstand 4 angeordnet oder 20 
in diesen integriert ist und zweidimensional ausgebildet ist. 
Jeder Kreisinhalt identifiziert den zugeordneten Gegenstand 
4 bzw, eine Gegen standsart 

Fig. 10a zeigt die Unterseite einer Tasse 4, wobei in die 
Unterseite der Tasse wiederuin ein Datentrager bzw. Trans- 25 
ponder integriert ist. Das Tasse enthalt auch ein Erken- 
nungszeichen 42, das durch den Henkel gebildet ist. Der 
Henkel identifiziert identische Tassen. 

Fig. 10b zeigt die Tasse auf einem Unterteller, der eben- 
falls mit einem Erkennungszeichen 42 versehen ist. Das Er- 30 
kennungszeichen besteht im dargestellten Beispiel wie- 
derum aus einem Kreis, in welchem eine geometrische Zei- 
chen (Stern) angeordnet ist, das identische Unterteller iden- 
tifiziert. 

Der erfindungsgemaBe Roboter laBt sich nicht nur im Be- 35 
reich der Kuche, sondem auch im Bad (z. B. furReinigungs- 
arbeiten), in Werkstatten, in Kantinen (z. B. Abraumen von 
Tabletts am Ende eines Forderbandes) und in Geschaftslo- 
kalen (z. B. beim Einraumen von Produkten in Regalen und 
beim Einraumen von Produkten in Regalen) einsetzen. 40 
* Die Erfindung betri fit auch einen zuvor beschriebenen 
Gegenstand 4; 6, 61; 7 mit einem Daten trager 41 und oder 
einem Erkennungszeichen 42 zur Behandlung bzw. Handha- 
bung durch den Roboter 1. 

45 

Bezugszeichenliste 

1 Roboter 

11 Roboterkorper 

12 Arm 50 
121, 122, 123 erster, zweiter, dritter Arm 

13 Handelement 

130 Handelementemagazin 

131, . . ., 134 erstes, . . ., viertes Handelement 

2 Laufschiene 55 

3 Sensor 

31, . . ., 33 erster, . . ., dritter Sensor 

4 Gegenstande 

41 Daten trager (Transponder, Chip) 

42 Erkennungszeichen 60 

5 Haushaltsgerate 

51 Geschirrspulgerat 

52 Kuhlschrank 

6 Lagermedium 

61 Hangcschrank 65 

7 Abstellflache 
CPU Steuerwerk 

RC Fembedienungsempfangseinrichtung 



Patentansprtlche 

1 . Roboter (1), insbesondere zur Bedienung von Haus- 
haltsgeraten (5), mil einem Roboterkorper (11 ) r mit. 
mindestens einem beweglichen Roboterarm (12; 121, 
122, 123) und mit mindestens einem daran beweglich 
angeordneten Handelement (13; 131, . . ., 135), da- 
durch gekennzeichnet, daB der Roboter (1) in minde- 
stens einer Laufschiene <2) beweglich gelagert ist, daB 
dem Roboter (1) Sensoren (3; 31, . . ., 33) zugeordnet 
sind, die die Lage des Roboterkorpers (11) in der Lauf- 
schiene (2), die Lage des mindestens einen Roboter- 
arms (12), des Handelements (13) unoVoder von Ge- 
genstanden (4) in einem Arbeitsbereich des Roboters 
(1) erkennen, welcher durch die Positionierbarkeit des 
Roboterkorpers (11) in der Laufschiene (2), des Robo- 
terarms (12) und des Handelements (13) bestimmt ist, 
daB die Sensoren Lagcinformationcn bilden, und daB 
dem Roboter ein Steuerwerk (CPU) mit einem Steue- 
rungsprogramm zugeordnet ist, das in der Weise ausge- 
staltet ist; daB in Abhangigkeit der von den Sensoren 
gebildeten Lageinformatiqnen raumliche Bewegungen 
des Roboterarms (12) und/oder des Handelements (13) 
in dem Arbeitsbereich des Roboters gesteuert werden. 

2. Roboter nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich net, 
daB den Gegenstanden (4) jeweils ein Datentrager (41) 
oder ein Erkennungselement ! (42) zugeordnet ist, daB 
der Datentrager (41) ein den zugeordneten Gegenstand 
idenufizierendes Datum enthalt, und daB das Erken- 
nungselement (42) eine Kennuhg aufweist, die den zu- 
geordneten Gegenstand identifiziert 

3. Roboter nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, 
daB das Datum elektronisch oder graphisch ausgebildet 
ist. 

4. Roboter nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, 
daB das Erkennungselement (42) am zugeordneten Ge- 
genstand (4) angeordnet oder in diesen integriert ist 
und zweidimensional ausgebildet ist 

5. Roboter nach einem der vorstehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet daB die Laufschiene (2) zwi- 
schen zu bedienendem Haushaltsgeraten (5; 51. 52) 
und einem Lagermedium (6). angeordnet ist, in wel- 
chem Gegenstande (4) vor ihrer Nutzung aufbewahrt 
werden. 

6. Roboter nach einem der vorstehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet daB die Laufschiene (2) zwi- 
schen einem Geschirrspulgerat (51), einem Kuhl- 
schrank (52) oder einer Abstellflache (7) und einem 
Hangeschrank (61) angeordnet ist 

7. Roboter nach einem der vorstehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, daB mindestens ein Sensor 
(33) beweglich gelagert ist 

8. Roboter nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet 
daB der mindestens eine Sensor (33) an dem Roboter 
(1; 12; 13) oder an einem Gegenstand (4; 6, 61; 7) an- 
geordnet ist 

9. Roboter nach einem der vorstehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet daB das Steuerwerk (CPU) 
des Roboters Daten des zu bedienenden Haushaltsge- 
rats (5) verarbeitet 

10. Roboter nach einem der vorstehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet daB das Steuerwerk (CPU) 
des Roboters (1) mit einer Fernbedienungsempfangs- 
einrichtung (RC) gekoppekist 

1 1 . Roboter nach cincm der vorstehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet daB das mindestens eine 
Handelement (13: 131, . . ., 134) Josbar an einem Ro- 
boterarm (12; 121, . . 123) angeordnet ist 
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12. Gegensiand (4; 6, 61; 7) mil einem Datenirager 
(41) und/oder einem Erkennungszeichen (42) zur Be- 
handlung durch einen Roboter (1) nach einem der vor- 
stehenden Anspriiche. 
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